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(54) STEUERUNGSSYSTEM FÜR EINEN MOBILEN UMSETZER

(57) Die vorliegende Erfindung betrifft ein Steuer-
ungssystem (1) für einen mobilen Umsetzer (2) zum
Umsetzen von zu einer Miete (3) gehäuftem Schüttgut,
insbesondere einer Kompostmiete, wobei das Steuer-
ungssystem (1) zur Steuerung und/oder Regelung des
Umsetzers (2) ausgebildet ist, wobei das Steuerungs-
system (1) eine erste Sensoreinrichtung (4) zur Erfas-
sung der Position der Mietenoberseite (5) vor dem Um-
setzer (2) in Bezug zur Fahrtrichtung (F) des Umsetzers

(2) und eine zweite Sensoreinrichtung (6) zur Erfassung
der Position der Mietenoberseite (5) und insbesondere
der Mietenbreite (23) im Bereich des Umsetzers (2) auf-
weist, wobei anhand der von der ersten und zweiten
Sensoreinrichtung (4, 6) erfassten Messdaten der Fahr-
weg des Umsetzers (2) und/oder wenigstens eine Ein-
stellgröße (7) und/oder wenigstens eine Funktion (8) des
Umsetzers (2) steuerbar und/oder regelbar ist.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Steuer-
ungssystem für einen mobilen Umsetzer zum Umsetzen
von zu einer Miete gehäuftem Schüttgut, insbesondere
einer Kompostmiete. DesWeiteren betrifft die vorliegen-
de Erfindung einen mobilen Umsetzer sowie die Ver-
wendung eines Steuerungssystems der vorgenannten
Art für einen mobilen Umsetzer und ein Verfahren zur
Steuerung und/oder Regelung einesmobilenUmsetzers
mit einem Steuerungssystem der vorgenannten Art.
[0002] Mobile Umsetzer der vorgenannten Art zum
Umsetzen von Schütt‑ bzw. Rottegut, insbesondere
zumUmsetzeneiner Kompostmiete, sind ausdemStand
der Technik bekannt. Insbesondere bezieht sich die vor-
liegende Erfindung auf das technische Gebiet der mobi-
len Umsetzer für dreieckförmige Kompostmieten (soge-
nannte Dreiecksmieten). Die dreieckförmige Ausbildung
der Kompostmiete bezieht insbesondere auf den Quer-
schnitt der Kompostmiete. Letztlich kann eine langge-
streckte Anhäufung mit einem zumindest im Wesentli-
chen dreieckförmigen Querschnitt durch einen mobilen
Umsetzer umgesetzt werden.
[0003] Mobile Umsetzer für Kompostmieten sind aus
dem Stand der Technik bekannt. In diesem Zusammen-
hang darf beispielsweise auf die DE 202 07 485 U1
verwiesen werden. Die DE 202 07 485 U1 betrifft ein
Fahrzeug zum Umsetzen von Kompostmieten, wobei
das Fahrzeug ein Fahrwerk und ein von dem Fahrwerk
getragenes Fahrzeugchassis sowie eine am Fahrzeug-
chassis gelagerte und rotorisch antreibbare Kompost-
bearbeitungswalze aufweist. An der Kompostbearbei-
tungswalze sind entsprechendeWerkzeuge zur Aufnah-
meundzumHochschleudernvonMaterial der umzusetz-
enden Dreiecksmiete vorgesehen. Das Fahrzeugchas-
sis überspannt brückenartig die Kompostbearbeitungs-
walze, die an dem Fahrzeugchassis um eine horizontale
Querachse rotorisch antreibbar gelagert ist. Zum Hoch-
schleudern und Umsetzen des Schüttgutes weist die
KompostbearbeitungswalzeWurfwerkzeuge auf. Um ei-
ne dreiecksförmige Ablage der Kompostmiete zu errei-
chen, ist die Kompostbearbeitungswalze ferner mit nach
innen verlaufenden Schnecken versehen. Zudem ist
zwischen der Kompostbearbeitungswalze und der Un-
terseite des Fahrzeugchassis ein Durchtrittskanal vor-
handen, durch den der hochgeworfene Kompost ge-
schleudert werden kann, bevor er sich hinter der Walze
wieder in Dreiecksform aufhäuft.
[0004] Ein Umsetzen der Kompostmiete führt dazu,
dass der Kompostierungsvorgang des Schüttgutes be-
schleunigt werden kann, insbesondere da durch den
mobilen Umsetzer und durch die Umsetzung des Schütt-
gutes das Einbringen von Luft in das Schüttgut ermög-
licht wird, was den Kompostierungsvorgang beschleu-
nigt. Ohne eine solche Umsetzung würde es vergleichs-
weise lange dauern, Schüttgut in Kompostmieten ver-
rotten zu lassen. Durch Umsetzer der vorgenannten Art
wird also die Möglichkeit geschaffen, diesen Vorgang zu

beschleunigen.
[0005] Nachteilig an dem aus der DE 202 07 485 U1
bekannten mobilen Umsetzer ist es, dass dieser zwar
eine Umsetzung der Kompostmiete als solches ermög-
licht, jedoch die Steuerung und Bedienung des Umset-
zers durch eine Bedienperson erfolgen muss. Diese
Bedienperson muss manuell eine Vielzahl von Einstell-
möglichkeiten vorgeben und den Fahrtverlauf des Um-
setzers mit hoher Aufmerksamkeit aufwendig steuern.
Da die Kompostmiete bis zur vollständigen Verrottung
mehrfach umgesetzt werden musss, verursacht dies ei-
nen hohen personellen undbetrieblichenAufwandbenö-
tigt.
[0006] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es nun,
die vorgenannten Nachteile des Standes der Technik zu
vermeiden oder aber zumindest im Wesentlichen zu
reduzieren.
[0007] Die vorgenannte Aufgabe wird durch ein
Steuerungssystem für einenmobilenUmsetzer zumUm-
setzen von zu einer Miete gehäuftem Schüttgut, insbe-
sondere einer Kompostmiete, nach Anspruch 1 gelöst.
[0008] Das erfindungsgemäße Steuerungssystem ist
zur Steuerung und/oder Regelung des Umsetzers aus-
gebildet. Demnach kann der Umsetzer im Hinblick auf
seineBetriebsweiseund/oder seinenFahrwegdurchdas
Steuerungssystem automatisch eingestellt und geregelt
werden.
[0009] Das erfindungsgemäße Steuerungssystem
weist eine erste Sensoreinrichtung zur Erfassung der
PositionderMietenoberseite vor demUmsetzer inBezug
zur Fahrtrichtung des Umsetzers und eine zweite Sen-
soreinrichtung zur Erfassung der Position der Mieten-
oberseite und insbesondere der Mietenbreite im Bereich
des Umsetzers auf. Die Sensoreinrichtungen können
beabstandet voneinander oder direkt nebeneinander an-
geordnet sein.
[0010] DiePositionen derMietenoberseite, die von der
jeweiligen Sensoreinrichtung erfasst werden, sind je-
doch zueinander beabstandet.
[0011] Dabei ist vorgesehen,dassdieersteSensorein-
richtung eine Position im Bereich vor dem Umsetzer
erfasst bzw. misst. Die zweite Sensoreinrichtung kann
insbesondere die Position der Mietenoberseite im Be-
reich des Umsetzers oder unmittelbar vor demUmsetzer
messenbzw.erfassen.Dievonder jeweiligenSensorein-
richtung erfassten Bereiche der Mietenoberseite sind
demnach zueinander beabstandet.
[0012] Die zweite Sensoreinrichtung erfasst insbeson-
dere eine Position der Mietenoberseite, die insbesonde-
re weniger als 1 m von dem Umsetzer entfernt ist.
[0013] Demnach erfasst die erste Sensoreinrichtung
eine Position der Mietenoberseite, die in Fahrtrichtung
vor dem Umsetzer liegt, und auch eine Position der
Mietenoberseite der Miete, die noch nicht vomUmsetzer
umgesetzt worden ist. Diese erste Sensoreinrichtung
umfasst somit insbesondere wenigstens einen "voraus-
schauenden"Sensor, wohingegendie zweiteSensorein-
richtung insbesondere die Mietenoberseite desjenigen
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Bereiches der Miete erfasst, der gerade in dem Moment
der Messung durch die zweite Sensoreinrichtung oder
wenige Sekunden danach umgesetzt wird.
[0014] Die Sensoreinrichtungen können jeweils we-
nigstens einen Sensor zur Erfassung der Position der
Mietenoberseite aufweisen.
[0015] Erfindungsgemäß kann anhand der von der
ersten und zweiten Sensoreinrichtung erfassten Mess-
daten der Fahrweg des Umsetzers und/oder wenigstens
eine Einstellgröße und/oder wenigstens eine Funktion
des Umsetzers steuerbar und/oder regelbar sein.
[0016] DievondenSensoreinrichtungenerfasstenDa-
ten dienen somit insbesondere unmittelbar zur Steuer-
ung/Regelung des Umsetzers.
[0017] Für die Steuerung und/oder Regelung des Um-
setzers sind unterschiedlicheMöglichkeiten denkbar. So
können neben dem Fahrweg des Umsetzers also auch
unterschiedliche Einstellgrößen und/oder Funktionen
des Umsetzers steuerbar und/oder regelbar sein. Der
Begriff "Einstellgrößen" des Umsetzers ist in diesem
Zusammenhang weit zu verstehen. So kann/können
insbesondere die Drehzahl der Umsetzwalze, die Ge-
schwindigkeit des Umsetzers, die Positionen einzelner
Bestandteile des Umsetzers vorgegeben und/oder ein-
gestellt werden. Auch die Funktionen des Umsetzers
können unterschiedlicher Art sein. So kann beispiels-
weise neben einer festgelegten Position eines Bestand-
teils des Umsetzers, wie beispielsweise der Spurräumer
und/oder die Heckklappe des Umsetzers, auch ein Be-
wegungsablauf dieserBestandteile vorgegebenwerden,
beispielsweise ein gesteuertes und/oder geregeltes He-
ben oder Senken der Heckklappe.
[0018] Die Erfindung ermöglicht es somit anhand der
tatsächlichen Form der Miete, den Betrieb des mobilen
Umsetzers zu steuern und/oder zu regeln. So kann sich
beispielsweise der Fahrweg des Umsetzers an nicht
gerade ausgerichtete Mieten anpassen und insbeson-
dere zumindest teilweise mäanderförmigen Verläufen
der Miete folgen. Alternativ oder zusätzlich kann vorge-
sehen sein, dass nicht gerade ausgerichteteMieten bzw.
Mieten mit mäanderförmigen Verläufen durch das erfin-
dungsgemäße Steuerungssystem zu zumindest im We-
sentlichen gerade verlaufenden Mieten umgesetzt wer-
den können. Ein Umsetzen zu einer geradenMiete kann
durch einen einmaligen oder mehrfachen Umsetzpro-
zess erfolgen.
[0019] In der Praxis werden Mieten per Radlader auf-
gesetzt. In der Regel weisen die Mieten dann einen
zumindest im Wesentlichen geraden Verlauf in Längs-
richtung der Miete auf. Geringe Abweichungen können
allerdingsauftreten, insbesonderedaderRadlader keine
exakte Positionierung ermöglichen kann. Derartige Ab-
weichungen können durch einen ungeraden Verlauf der
Miete oder durch ein zu nahesAnordnen desRandes der
Miete an störende Bauelemente, wie Stützpfeiler, Mauer
etc., vorhandensein.WennderRandderMiete zunahan
störende Bauelemente angeordnet wird, dann würde
ohne das erfindungsgemäße Steuerungssystem kein

Umsetzen der Miete ohne eine Beschädigung am Um-
setzer erfolgen können. Das erfindungsgemäße Steuer-
ungssystem bietet nun die Möglichkeit, dass die vorge-
nannten Abweichungen berücksichtigt und insbesonde-
re begradigt werden können. Dies kann bedarfsweise
auchmehrereDurchläufedesUmsetzprozessesdauern.
[0020] Im Stand der Technik ist dies nur möglich durch
eine intensive Überprüfung des tatsächlichen Fahrtver-
laufes durch eine Bedienperson. Diese Bedienperson
muss dann die derzeitige Position der Miete in Korrela-
tion zum weiteren Verlauf der Miete setzen und dement-
sprechend den Fahrweg des Umsetzers anpassen - und
zwar sowohl, wenn dem ungeraden Verlauf einer Miete
gefolgt werden soll, als auch, wenn eine ungerade Miete
zu einer geraden Miete umgesetzt werden soll. Dies ist
mit einem sehr hohen Aufwand und aufgrund der
menschlichenEinbindungmit einer nicht unbeachtlichen
Fehleranfälligkeit verbunden. So wird in der Regel in
Kauf genommen, dass der Umsetzer nicht exakt zur
Miete ausgerichtet ist, was allerdings die Umsetzung
der Miete verschlechtert.
[0021] Letztlich ermöglicht das erfindungsgemäße
Steuerungssystem insbesondere eine autonome bzw.
automatische Fahrweise für den Umsetzer, indem die
Daten der ersten und zweiten Sensoreinrichtung ent-
sprechend ausgewertet und verarbeitet werden. Die Po-
sition der Mietenoberseite ist in diesem Zusammenhang
im Hinblick auf die Ausrichtung und die Einstellung der
weiteren Funktionen des Umsetzers insbesondere rele-
vant.
[0022] Des Weiteren ist im Zusammenhang mit der
vorliegenden Erfindung insbesondere vorgesehen, dass
die Position der Mietenoberseite insbesondere die
höchste Position der Miete im von der jeweiligen Senso-
reinrichtung abgedeckten bzw. abgetasteten Sensorfeld
bzw. Sensorbereich ist. Die Position derMietenoberseite
kennzeichnet folglich, welche Höhe die Miete in diesen
durchdie jeweiligeSensoreinrichtungabgetastetenSen-
sorfeld bzw. Sensorbereich aufweist. Die Begriffe Sen-
sorfeld und Sensorbereich können insbesondere syno-
nym verwendet werden.
[0023] Bei einer besonders bevorzugtenAusführungs-
form der vorliegenden Erfindung ist vorgesehen, dass
eine mit den Sensoreinrichtungen gekoppelte Auswer-
teeinrichtung des Steuerungssystems vorgesehen ist,
wobei die Auswerteeinrichtung die von der ersten und
zweiten Sensoreinrichtung erfassten Messdaten verar-
beitet. In der Auswerteeinrichtung kann folglich insbe-
sondere die Position der Mietenoberseite im jeweils
durchdie jeweiligeSensoreinrichtungabgetastetenSen-
sorfeld ermitteln und entsprechend verarbeiten. In der
Auswerteeinrichtung kann ferner die jeweils erfasste
Mietenoberseite zu vorgegebenen bzw. erwartetenWer-
ten fürdieMietenoberseite inKorrelationgesetztwerden.
[0024] Die Auswerteeinrichtung kann ferner am Um-
setzer angeordnet sein. Grundsätzlich kann auch vorge-
sehen sein, dass die Auswerteeinrichtung unabhängig
von dem Umsetzer bereitgestellt wird, dann ist die Aus-
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werteeinrichtung jedenfallsmit denSensoreinrichtungen
gekoppelt. Beispielsweise kann die Auswerteeinrichtung
auch Cloud-basiert und/oder extern angeordnet sein.
Insbesondere ermöglicht die Auswerteeinrichtung eine
Verarbeitung der jeweiligen Sensordaten und damit ein-
hergehend die tatsächliche Bestimmung der Mieten-
oberseite und bevorzugt nach Verarbeitung die Vorgabe
von einzustellenden Einstellgrößen und/oder Funktio-
nen.
[0025] Des Weiteren ist bei einer weiteren bevorzug-
ten Ausführungsform vorgesehen, dass aufgrund der
durch die erste und zweite Sensoreinrichtung erfassten
Messdaten ein Richtungsvektor zur Steuerung/Rege-
lung des Fahrwegs des Umsetzers durch die Auswer-
teeinrichtung ermittelt wird und/oder ermittelbar ist. Die-
ser Richtungsvektor kann somit die Position des Umset-
zers, die beispielsweise durch die zweite Sensoreinrich-
tung erfasst wird, in Zusammenhangmit derMietenober-
seite setzen, die von der ersten Sensoreinrichtung er-
fasst wird. Dadurch, dass insbesondere eine dreieck-
förmige Miete vorgesehen ist, bezieht sich die Mieten-
oberseite bevorzugt auf den höchsten Punkt der Miete in
dem jeweiligen Sensorbereich, wodurch auch eine ent-
sprechende Abweichung der Position der Mietenober-
seitenerfasstwerdenkann,waswiederumzurErmittlung
des Richtungsvektors genutzt werden kann.
[0026] Beispielsweise ist bevorzugt die Mietenober-
seite bzw. der Verlauf der Miete in Längsrichtung gerad-
linig ausgerichtet. In der Praxis ist jedoch festgestellt
worden, dass gewisse mäanderförmige Strukturen der
Mieten auftreten, wodurch von einer geraden Ausrich-
tung der Mietenoberseite abgewichen wird. Diesem Ver-
lauf kann der Umsetzer nun durch den durch die Aus-
werteeinrichtung vorgegebenen Richtungsvektor ent-
sprechend folgen und/oder diesen Verlauf bevorzugt
zu einem geraden Verlauf für die Mietenoberseite und/o-
der für die Miete begradigen. Dieser Richtungsvektor
kann dann anhand der von der ersten und zweiten Sen-
soreinrichtung jeweils erfassten Position der Mieten-
oberseite entsprechend vorgegeben werden. So kann
beispielsweise eine Abweichung vom vorgegebenen,
geraden Verlauf der Miete entsprechend berücksichtigt
werden, insbesondere wobei der Umsetzer durch das
Steuerungssystem zur Begradigung des Verlaufes der
Miete ausgebildet ist.
[0027] In einer weiteren bevorzugten Ausführungs-
form ist vorgesehen, dass der von der zweiten Senso-
reinrichtungerfassteSensorbereichderMietenoberseite
in Fahrtrichtung des Umsetzers vor dem Umsetzer liegt,
insbesondere um weniger als 0,5 m, bevorzugt weniger
als 0,2m, vondemUmsetzer beabstandet ist. Besonders
bevorzugt liegt das von der zweiten Sensoreinrichtung
erfasste Sensorfeld bzw. der Sensorbereich, in dem die
Mietenoberseite ermittelt wird, in Fahrtrichtung unmittel-
bar vor dem Umsetzer. In weiteren Ausführungsformen
kann der zweite Sensorbereich auch vom Umsetzer be-
abstandet sein, insbesondere in Fahrtrichtung vor dem
Umsetzer. Dabei kann vorgesehen sein, dass die zweite

Sensoreinrichtung einen Sensorbereich bzw. ein Sen-
sorfeld abtastet, wobei innerhalb dieses Feldes dann die
höchste Position der Miete bestimmt werden kann, die
somit die Position der Mietenoberseite angeben kann.
[0028] Die Mietenoberseite kann im Sinne der vorlie-
genden Erfindung auch als Mietenoberkante bezeichnet
werden.
[0029] Ferner ist vorzugsweise der von der ersten
SensoreinrichtungerfassteersteSensorbereichderMie-
tenoberseitewenigstens0,5m,bevorzugt 0,5mbis20m,
weiter bevorzugt zwischen1mbis10m,weiter bevorzugt
weiter zwischen 1,5 m bis 4 m, von dem von der zweiten
Sensoreinrichtung erfassten zweiten Sensorbereich der
Mietenoberseite beabstandet. Die vorgenannte Beab-
standung kann insbesondere die geringste Beabstan-
dung zwischen den äußersten, einander zugewandten
Punkten der Sensorbereiche angeben, da die jeweiligen
Sensoreinrichtungen die Mietenoberseite in einem be-
stimmten Bereich bzw. einer gewissen räumlichen Aus-
dehnung ermitteln können. Der vorgenannte Abstand
gibt dabei insbesondere den absoluten Abstand zwi-
schen beiden Bereichen an. Dieser Abstand kann dem-
nach zur Ermittlung des Richtungsvektors und/oder zur
Vorgabe des weiteren Fahrwegs des Umsetzers genutzt
werden.
[0030] Alternativ oder zusätzlich kann vorgesehen
sein, dass der von der ersten Sensoreinrichtung erfasste
ersteSensorbereichderMietenoberseitewenigstens0,5
m, bevorzugt zwischen 0,5 m bis 20 m, weiter bevorzugt
zwischen 1mbis 10m, insbesondere zwischen 1,5mbis
4 m, in Fahrtrichtung vor dem Umsetzer liegt. Somit wird
derjenige Sensorbereich der Mietenoberseite durch die
erste Sensoreinrichtung abgetastet, der noch nicht von
dem Umsetzer umgesetzt worden ist.
[0031] Darüber hinaus ist vorzugsweise der von der
zweiten Sensoreinrichtung erfasste Sensorbereich der
Mietenoberseite höchstens 5 m, weiter bevorzugt zwi-
schen 0,1 m bis maximal 3 m, in Fahrtrichtung vor dem
Umsetzer angeordnet bzw. liegt in dem vorgenannten
Abstand vor dem Umsetzer. Dieser Abstand wird insbe-
sondere als "im Bereich des Umsetzers" verstanden.
Demnach schließt "im Bereich des Umsetzers" für den
zweiten Sensorbereich auch Bereiche ein, die (nur ge-
ringfügig) von dem Umsetzer beabstandet sind.
[0032] Insbesondere ist für jede Messung der erste
Sensorbereich weiter vom Umsetzer beabstandet bzw.
weist einen größeren Abstand zum Umsetzer in Fahrt-
richtung auf als der zweite Sensorbereich.
[0033] Daher kann besonders bevorzugt der von der
ersten Sensoreinrichtung erfasste erste Sensorbereich
weiter weg vom Umsetzer als der von der zweiten Sen-
soreinrichtung erfasste zweite Sensorbereich angeord-
net sein. Besonders bevorzugt ist der erste Sensorbe-
reich um wenigstens 0,5 m, weiter bevorzugt zwischen
0,5 m und 20 m, weiter bevorzugt weiter zwischen 1 m
und 10 m und insbesondere zwischen 1,5 m und 4 m,
weiter weg beabstandet vom Umsetzer - nämlich insbe-
sondere in Fahrtrichtung vor dem Umsetzer.
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[0034] Bei einer weiteren bevorzugten Ausführungs-
form ist vorgesehen, dass die erste Sensoreinrichtung
wenigstens einen Radarsensor aufweist. Alternativ oder
zusätzlich kann vorgesehen sein, dass die zweite Sen-
soreinrichtung wenigstens einen Radarsensor und/oder
wenigstens einen, bevorzugt zwischen 2 bis 10, insbe-
sondere 3, Ultraschallsensoren aufweist. Bei einer be-
sonders bevorzugten Ausführungsform ist vorgesehen,
dass die erste Sensoreinrichtung einen Radarsensor
und die zweite Sensoreinrichtung drei Ultraschallsenso-
ren aufweist. Dabei können die mehreren Ultraschall-
sensoren insbesondere auch dazu ausgebildet sein,
neben der Position derMietenoberseite auch dieMieten-
breite zu erfassen. Im Zusammenhang mit beim Zustan-
dekommen der vorliegenden Erfindung durchgeführten
Versuchen ist festgestellt worden, dass besonders Ra-
darsensoren und Ultraschallsensoren im hohen Maße
dazu geeignet sind, die Position der Mietenoberseite der
Miete zu erfassen und langfristig einen wirtschaftlichen
Einsatz des Umsetzers mit dem erfindungsgemäßen
Steuerungssystemzuermöglichen.Radarsensorenkön-
nen insbesondere derart ausgebildet sein, dass die Po-
sition des höchsten Punktes in dem jeweiligen Sensor-
feld bzw. Sensorbereich, der durch die jeweilige Senso-
reinrichtung abgetastet wird, erfasst wird.
[0035] Dabei kann der Radarsensor insbesondere
über den vorgenannten entsprechenden Sensorbereich
eine Abtastung durchführen. Dies kann alternativ auch
über die Ultraschallsensoren sichergestellt werden, so
dass eine effiziente Erfassung der Position der Mieten-
oberseite erfolgen kann. Außerdemermöglichen die vor-
genannten Sensoren auf vergleichsweise kostengünsti-
ge Art die Position der Mietenoberseite und den Verlauf
der Miete erfassen bzw. messen zu können.
[0036] Vorzugsweise weist die erste und/oder zweite
Sensoreinrichtung alternativ oder zusätzlich optische
Sensoren und/oder eine optische Sensorik zur Erfas-
sung der Mietenoberseite und/oder der Miete auf. Opti-
sche Sensorik bzw. optische Sensoren sind insbeson-
dere beim Verfahren des Umsetzers und zur effizienten
Feststellung der Mietenform sinnvoll.
[0037] Ferner kanndieerste unddie zweiteSensorein-
richtung amUmsetzer anordnenbar sein. Besonders be-
vorzugt sind dabei sowohl die erste als auch die zweite
Sensoreinrichtung am Umsetzer angeordnet. Die Posi-
tionen der Sensoreinrichtungen am Umsetzer können
dabei unterschiedlich vorgegeben sein. Beispielsweise
kanndie erste und/oder die zweiteSensoreinrichtungam
Fahrzeugchassis des Umsetzers und/oder an der Fah-
rerkabineoderanweiterenBestandteilendesUmsetzers
angeordnet sein. Eine Anordnung erfolgt insbesondere
derart, dass die Position der Mietenoberseite in dem
jeweiligen Sensorbereich sicher erfasst werden kann.
[0038] Demnach kann die erste und/oder die zweite
Sensoreinrichtung oberhalb des Umsetzers, bevorzugt
mit einem Abstand von 0,1 m bis 2 m von der Oberseite
desUmsetzers, angeordnet sein. Die Fahrerkabine kann
Teil des Umsetzers sein oder unabhängig vomUmsetzer

bereitgestellt werden. Alternativ oder zusätzlich kann
auch vorgesehen sein, dass die erste und/oder die zwei-
te Sensoreinrichtung unmittelbar an der Fahrerkabine
angeordnet ist/sind.
[0039] In weiteren Ausführungsformen wird insbeson-
dere der Umsetzer ohne Fahrerkabine bereitgestellt,
insbesondere wobei die Fahrerkabine optional auf Kun-
denwunsch bereitgestellt werden kann.
[0040] Alternativ oder zusätzlich kann vorgesehen
sein, dass die erste und/oder die zweite Sensoreinrich-
tung von dem Umsetzer beabstandet angeordnet ist,
insbesondere in Fahrtrichtung vor demUmsetzer, bevor-
zugt um maximal 1 m, weiter bevorzugt zwischen 0,1 m
und 0,7 m. In diesem Zusammenhang kann weiter vor-
gesehen sein, dass die erste und/oder die zweite Sen-
soreinrichtung über wenigstens ein Verbindungsmittel
mit dem Umsetzer verbunden ist - und demnach zumin-
dest mittelbar am Umsetzer angeordnet ist. Durch die
vorgenannte Anordnung der Sensoreinrichtungen kann
ein sicheres Erfassen der Mietenoberseite in Fahrtrich-
tung vor dem Umsetzer erfolgen.
[0041] Zudem kann die Auswerteeinrichtung durch
Verarbeiten der von der ersten und zweiten Sensorein-
richtung erfasstenMessdaten zur Ermittlung desMieten-
anfangs und/oder des Mietenendes ausgebildet sein.
Diese Ermittlung ermöglicht, dass der Betrieb des Um-
setzers im Hinblick auf den Mietenanfang oder im Hin-
blick auf das Mietenende entsprechend durch das
Steuerungssystemangepasst werden kann. So sind bei-
spielsweise beim Umsetzer für den Mietenanfang und
das Mietenende unterschiedliche Funktionen und Para-
meter des Umsetzers besonders zum Umsetzen der
Miete geeignet. Somit kann der Kompostiervorgang im
Gesamten deutlich verbessert werden.
[0042] Besonders bevorzugt ist das Steuerungssys-
tem derart ausgebildet, dass es bei Erkennen eines
Mietenanfangs und/oder einesMietenendes wenigstens
eine Funktion und/oder Einstellgröße des Umsetzers
verstellt und/oder wenigstens eine Funktion und/oder
Einstellgröße des Umsetzers aktiviert wird. Insbesonde-
re kann die Drehzahl eines Antriebsmotors des Umset-
zers, die Fahrgeschwindigkeit, die Position wenigstens
eines Spurräumers, die Rotordrehzahl einer Umsetzwal-
ze des Umsetzers, die Position einer Heckklappe des
Umsetzers und/oder ein Heben bzw. Senken der Umset-
zwalze veranlasst werden. Alternativ oder zusätzlich
kann vorgesehen sein, dass das Steuerungssystem der-
art ausgebildet ist, dass es bei Erkennen eines Mieten-
anfangs und/oder eines Mietenendes einen Einfahr‑
bzw. Ausfahrprozess des Umsetzers startet, insbeson-
dere wobei beim Einfahr‑ bzw. Ausfahrprozess Werte
und/oder Verläufe der Einstellgrößen und/oder Funktio-
nen des Umsetzers vorgegeben werden. Insbesondere
ist die Drehzahl eines Antriebsmotors des Umsetzers,
die Fahrgeschwindigkeit, die Position wenigstens eines
Spurräumers, die Rotordrehzahl einer Umsetzwalze des
Umsetzers, die Position einer Heckklappe des Umset-
zers und/oder die Position der Umsetzwalze eine Ein-
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stellgröße und/oder durch eine entsprechende Verände-
rung bedarfsweise auch eine Funktion des Umsetzers.
[0043] Insbesondere bedingen die Funktionen des
Umsetzers, die durch das Steuerungssystem einstellbar
und/oder steuer‑ und/oder regelbar sind, auch die Ein-
stellgrößen. Demnach kann eine Einstellgröße gleich-
zeitig auch eine entsprechende Funktion des Umsetzers
bedingen oder vice versa.
[0044] Alternativ oder zusätzlich kann vorgesehen
sein, dass das Steuerungssystem derart ausgebildet
ist, dass es bei Erkennen eines Mietenanfangs und/oder
einesMietenendes ein Einfahr‑ bzw. ein Ausfahrprozess
des Umsetzers startet, insbesondere wobei beim Ein-
fahr‑bzw. beimAusfahrprozessWerte und/oderVerläufe
für Einstellgrößen des Umsetzers vorgegeben werden,
insbesondere die Drehzahl eines Antriebsmotors des
Umsetzers, die Fahrgeschwindigkeit, die Position we-
nigstens eines Spurräumers, die Rotordrehzahl einer
Umsetzwalze des Umsetzers, die Position einer Heck-
klappe des Umsetzers und/oder die Höhenlage bzw.
‑position der Umsetzwalze.
[0045] So kann beispielsweise bei Erkennen eines
Mietenendes die Umsetzwalze langsam angehoben
werden, so dass sie nach Austritt aus der Miete nicht
mehr mit der Miete zusammenwirkt. Bei Erkennen des
Mietenanfangs kann beispielsweise die Umsetzwalze
langsam herabgesenkt werden, so dass sie optimal im
HinblickaufdieMietenformausgerichtet ist.Sowohl beim
Mietenanfangals auchbeimMietenendekannbevorzugt
die Fahrgeschwindigkeit verringert und entsprechend
angepasst werden. Bei einer weiteren bevorzugten Aus-
führungsform ist vorgesehen, dass das Steuerungssys-
tem derart ausgebildet ist, dass es bei Erkennen des
Mietenanfangs den Umsetzer in Bezug zur Miete aus-
richtet. Demnach kann das Steuerungssystem den Um-
setzer so steuern, dass die Fahrtrichtung bei Erkennen
des Mietenanfangs entsprechend ausgerichtet und vor-
gegebenwerden kann,waswiederum insbesondere den
Kompostiervorgang verbessert.
[0046] Ferner kann vorzugsweise dasSteuerungssys-
tem derart ausgebildet sein, dass bei Erkennen des
Mietenendes und insbesondere bei Beendigung des
Ausfahrprozesses der Umsetzer abgeschaltet wird. Eine
solche Abschaltung ermöglicht einen kostengünstigen
Betrieb des Umsetzers und gleichzeitig auch eine ener-
gie‑ bzw. ressourcenschonende Nutzung des Umset-
zers. So muss die Bedienperson insbesondere den Um-
setzer nicht manuell ausschalten, sondern dies kann
entsprechend vorgegeben werden.
[0047] Darüber hinaus ist bei einer weiteren bevor-
zugten Ausführungsform vorgesehen, dass das Steuer-
ungssystem eine Bedieneinheit aufweist und/oder zu
einer Bedieneinheit koppelbar ist. Die Bedieneinheit
kann insbesondere alsmobile Bedieneinheit ausgebildet
sein. Insbesondere können über die Bedieneinheit die
Einstellgrößenund/oder die auszuführendenFunktionen
für die Steuerung und/oder Regelung vorgegeben wer-
den. Als mobile Bedieneinheit kann insbesondere ein

mobiles Endgerät, wie beispielsweise ein Tablet oder
dergleichen, vorgesehen sein. Über die Bedieneinheit
kann eine Bedienperson dann diejenigen Größen ein-
stellen und vorgeben, die das Steuerungssystem ent-
sprechend anhandder festgestelltenPositionen derMie-
tenoberseiten vorgeben kann. Demnach gestattet die
Bedieneinheit einer Bedienperson, den Umsetzvorgang
optimal an das jeweils umzusetzende Kompostiergut
oder weiterer äußerer Randbedingungen anzupassen.
[0048] Alternativ oder zusätzlich kann vorgesehen
sein, dass die von der Auswerteeinrichtung ermittelten
Größen, insbesondere Mietenanfang, Mietenende, Mie-
tenhöhe, Mietenbreite und/oder Mietenlänge und/oder
die Position des Umsetzers relativ zur Miete, an die
Bedieneinheit übertragbar und/oder graphisch und/oder
akustisch von der Bedieneinheit darstellbar sind. Somit
kann die Bedieneinheit demnach auch als Anzeigeein-
richtung genutzt werden. Über diese Bedieneinheit ist es
dann für eine Bedienperson möglich, spezifische Para-
meter der Miete abzufragen, die er möglicherweise zur
Beurteilung des Kompostiervorgangs oder zur Vorgabe
weiterer Größen benötigt. Auch kann auf diese Art ins-
besondere das Volumen der Miete bestimmt werden,
was ebenfalls für eine Bedienperson zur Beurteilung
des Kompostierprozesses relevant sein kann.
[0049] Zudem kann das Steuerungssystem eine Fern-
steuereinheit aufweisen und/oder zu einer Fernsteuer-
einheit koppelbar sein. Als Fernsteuereinheit ist insbe-
sondere eine mobile Fernsteuereinheit vorgesehen. Die
Fernsteuereinheit wiederum kann zur Fernsteuerung
des Umsetzers ausgebildet sein, wobei bedarfsweise
der Fahrweg desUmsetzers durch die Fernsteuereinheit
steuerbar und/oder vorgebbar ist. Die Fernsteuereinheit
funktioniert demnach insbesondere als "Fernbedienung"
des mobilen Umsetzers. Die Fernsteuereinheit ermög-
licht es einer Bedienperson, insbesondere in die auto-
nome Fahrweise des Umsetzers einzugreifen oder hän-
disch bestimmte Korrekturen am Fahrweg des Umset-
zers oder dergleichen vornehmen zu können. Der Um-
setzer kann insbesondere vollständig über die Fern-
steuereinheit betätigt bzw. gesteuert werden. Die Fern-
steuereinheit gestattet es demnach einer sich nicht in
einer Fahrerkabine des Umsetzers befindlichen Bedien-
person, den Umsetzer als solches zu lenken, zu steuern
und/oder dessen Fahrweg vorgeben zu können.
[0050] In weiteren Ausführungsformen kann der Um-
setzer natürlich alternativ oder zusätzlich auch über,
insbesondere in der Fahrerkabine oder extern vorge-
sehene, Steuereinrichtungen gesteuert und/oder gere-
gelt werden, insbesondere kann aktiv auf dieseWeise in
denSteuer‑und/oderRegelprozess desSteuerungssys-
tems eingegriffen werden.
[0051] Vorzugsweise kann von der Auswerteeinrich-
tung anhand der von der ersten und zweiten Messein-
richtung erfassten Messdaten die Ist-Fahrgeschwindig-
keit des Umsetzers ermittelbar sein. Im Stand der Tech-
nik kann lediglich die Fahrgeschwindigkeit beispielswei-
se anhand der Drehzahl eines Kettenfahrwerks oder von
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Reifen oder dergleichen bestimmt werden. Diese Fahr-
geschwindigkeit ist jedoch durchaus mit einem hohen
Fehlerpotenzial behaftet, da hier nicht die tatsächliche
Fahrgeschwindigkeit ermittelt wird, sondern die Fahrge-
schwindigkeit lediglich geschätzt wird. Die Ist-Fahrge-
schwindigkeit ist insbesondere für eine außenstehende
Bedienperson zur Beurteilung der gesamten Zeitdauer
der Umsetzung von Interesse. Auch kann bedarfsweise
die Fahrgeschwindigkeit erhöht werden, sofern sich die-
se außerhalb eines vorgegebenen Rahmens bewegen
sollte.
[0052] Darüber hinaus betrifft die vorliegende Erfin-
dung einen mobilen Umsetzer zum Umsetzen von zu
einer Miete gehäuften Schüttgut, insbesondere einer
Kompostmiete, mit einem Steuerungssystem nach ei-
nem der vorgenannten Ausführungsformen und mit ei-
nem Fahrzeugkörper und einer um eine Drehachse ro-
tierenden, an den Fahrzeugkörper gelagerten Umset-
zwalze.
[0053] Es versteht sich, dass im Zusammenhang mit
bevorzugten Ausführungsformen und Vorteilen des mo-
bilen Umsetzers auf die vorgenannten Ausführungen zu
bevorzugten Ausführungsformen und Vorteilen des
Steuerungssystems verwiesen werden darf, die in glei-
cher Weise auch für den mobilen Umsetzer gelten kön-
nen - und zwar ohne, dass dies weiter explizit erläutert
werden müsste.
[0054] Von daher darf hiermit auf die vorgenannten
Ausführungen zur Vermeidung von unnötigen Wieder-
holungen ausdrücklich verwiesen werden.
[0055] Der Fahrzeugkörper kann ein Fahrzeugchassis
aufweisen oder als Fahrzeugchassis ausgebildet sein.
[0056] Zudem kann die erste und/oder die zweite Sen-
soreinrichtung am Fahrzeugkörper befestigt sein. Die
jeweilige Sensoreinrichtung ist somit insbesondere un-
mittelbar an den Bestandteilen des Umsetzers angeord-
net.
[0057] Alternativ oder zusätzlich kann vorgesehen
sein, dass der Fahrzeugkörper ein Fahrwerk aufweist
und/oder von einem Fahrwerk getragen wird. Der Fahr-
zeugkörper kann insbesondere ferner eine brückenartig
die Umsatzwalze überspannende Ausbildung aufwei-
sen. Somit kann ein Kanal zumDurchtritt des Schüttguts
gebildet werden - und zwar zwischen dem Fahrzeug-
körper und der Umsetzwalze. Die Umsetzwalze kann
dabei unter und/oder innerhalb des Fahrzeugkörpers
angeordnet werden. Der Fahrzeugkörper kann auch
auf dem Fahrwerk angeordnet sein. Die erste und/oder
zweite Sensoreinrichtung kann insbesondere an dem
eine Brücke bildenden Abschnitt des Fahrzeugkörpers
angeordnet sein. Bedarfsweise ist auch eine Fahrerka-
bine vorgesehen, die insbesondereauf derOberseite der
Brücke oder an einem anderen Bereich der Brücke an-
geordnet ist.
[0058] Es versteht sich insbesondere, dass der Um-
setzer auch ohne Fahrerkabine ausgebildet sein kann.
Insbesondere kann die Fahrerkabine optional auf
Wunsch als "Zusatzausstattung" dem Umsetzer hinzu-

gefügt werden.
[0059] An der Brücke kann darüber hinaus auch die
Heckklappeangeordnet sein. IndiesemZusammenhang
kann die Heckklappe insbesondere an der Oberseite der
Brücke des Fahrzeugkörpers angeordnet sein und/oder,
vorzugsweise über Hydraulikzylinder, verschwenkbar
sein. Die Heckklappe kann somit ein‑ und ausfahrbar
sein.
[0060] Insbesondere kann auch der mobile Umsetzer
wenigstens einen, bevorzugt wenigstens zwei, Spurräu-
mer aufweisen, die insbesondere an der Vorderseite des
Umsetzers - der Heckklappe gegenüberliegend - ange-
ordnet sein können. Insbesondere sind zwei Spurräumer
vorgesehen. Die Spurräumer gewährleisten, dass das
umzusetzende Schüttgut insbesondere in einen vorge-
gebenen Bereich geschoben wird. Hierzu können die
Spurräumer insbesondere am und/oder benachbart
zum Fahrwerk angeordnet sein, insbesondere gegen-
über dem Fahrwerk abstehen. In Abhängigkeit der Aus-
bildung des Fahrzeugkörpers und/oder unterschiedli-
cher Mietenformen können auch unterschiedliche Spur-
räumer vorgesehen sein.
[0061] Darüber hinaus kann die Umsetzwalze zwi-
schen zwei Schwenkarmen einer Umsetzwalzenaufhän-
gung drehbar gelagert sein. Die Schwenkarme einer
Umsetzwalzenaufhängung gewährleisten, dass insbe-
sondere die Höhenlage bzw. die Höhenposition der Um-
setzwalze verändert werden kann. Die Schwenkarme
können insbesondere über Hydraulikzylinder eine Ver-
schwenkung der Umsetzwalze ermöglichen.
[0062] Ferner kann die Umsetzwalze einen Walzen-
körper und amWalzenkörper angeordnete Umsetzwerk-
zeuge aufweisen. Die Umsetzwerkzeuge stellen dabei
die Durchmischung des Schüttgutes sicher.
[0063] Besonders bevorzugt ist der Umsetzer selbst-
fahrend ausgebildet. Ein außenseitiger Eingriff in die
Fahrweise des Umsetzers kann insbesondere über die
Fernsteuereinheit erfolgen. Das Steuerungssystem
kann wiederum insbesondere die selbstfahrende Fahr-
weise des Umsetzers sicherstellen.
[0064] Die erste und/oder zweite Sensoreinrichtung
kann bedarfsweise auf und/oder an der Fahrerkabine
angeordnet sein.
[0065] Zudem betrifft die vorliegende Erfindung die
Verwendung eines Steuerungssystems nach einer der
vorgenannten Ausführungsformen für einen mobilen
Umsetzer zum Umsetzen von zu einer Miete gehäuften
Schüttgut, insbesondere einer Kompostmiete, vorzugs-
weise nach einer der vorgenanntenAusführungsformen.
[0066] In diesem Zusammenhang versteht es sich,
dass im Hinblick auf bevorzugte Ausführungsformen
und Vorteile der erfindungsgemäßen Verwendung auch
auf die vorgenannten Ausführungen zu bevorzugten
Ausführungsformen und Vorteile sowohl des Steuer-
ungssystems als auch des mobilen Umsetzers verwie-
sen werden kann, die auch für die erfindungsgemäße
Verwendung gelten können.
[0067] Natürlich versteht es sich, dass die Ausführun-
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gen für die Verwendung oder den mobilen Umsetzer in
gleicherWeiseauch für dasSteuerungssystemund/oder
den mobilen Umsetzer gelten können.
[0068] Schließlich betrifft die vorliegende Erfindung
noch ein Verfahren zur Steuerung und/oder Regelung
eines mobilen Umsetzers nach einem der vorgenannten
Ausführungsformen mit einem Steuerungssystem nach
einem der vorgenannten Ausführungsformen.
[0069] Erfindungsgemäß ist vorgesehen, dass eine
erste Sensoreinrichtung desSteuerungssystemsdie Po-
sition der Mietenoberseite vor dem Umsetzer in Bezug
zur Fahrtrichtung des Umsetzers erfasst und eine zweite
Sensoreinrichtung die Position der Mietenoberseite und
insbesondere der Mietenbreite im Bereich des Umset-
zers erfasst, wobei anhand der von der ersten und zwei-
ten Sensoreinrichtung erfassten Messdaten der Fahr-
weg des Umsetzers und/oder wenigstens eine Einstell-
größe und/oder wenigstens eine Funktion des Umset-
zers gesteuert und/oder geregelt wird.
[0070] Es versteht sich, dass die vorgenannten Aus-
führungen zu demSteuerungssystem, demmobilenUm-
setzer und/oder der Verwendung in gleicher Weise auch
für das erfindungsgemäße Verfahren gelten können -
und zwar sowohl was die bevorzugten Ausführungsfor-
menalsauchdieVorteileanbelangt.Diesevorgenannten
Ausführungen gelten demnach auch für das Verfahren,
ohne dass dies einer weiteren diesbezüglichen Erläute-
rung zur Vermeidung von unnötigen Wiederholungen
bedarf. Natürlich gelten auch die Ausführungen zum
Verfahren in gleicher Weise für die Verwendung, den
mobilen Umsetzer und/oder das Steuerungssystem.
[0071] Auch mit dem erfindungsgemäßen Verfahren
lässt sich eine Vielzahl von Vorteilen erreichen. Insbe-
sondere kann der Kompostiervorgang im gesamten ver-
bessert werden. In diesem Zusammenhang darf auf die
vorgenannten Ausführungen verwiesen werden.
[0072] Des Weiteren wird ausdrücklich darauf hinge-
wiesen, dass alle vorgenannten und nachstehenden
Intervalle sämtliche darin enthaltene Zwischenintervalle
und auch Einzelwerte enthalten und diese Zwischenin-
tervalle und Einzelwerte als erfindungswesentlich anzu-
sehen sind, auch wenn diese Zwischenintervalle oder
Einzelwerte im Einzelnen nicht konkret angegeben sind.
[0073] Weitere Merkmale, Vorteile und Anwendungs-
möglichkeiten der vorliegenden Erfindung ergeben sich
aus der nachfolgenden Beschreibung von Ausführungs-
beispielen anhand der Zeichnung und der Zeichnung
selbst. Dabei bilden alle beschriebenen und/oder bildlich
dargestellten Merkmale für sich oder in beliebiger Kom-
bination den Gegenstand der vorliegenden Erfindung,
unabhängig von ihrer Zusammenfassung in den Ansprü-
chen oder deren Rückbeziehung.
[0074] Es zeigt:

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer Miete
sowie eines erfindungsgemäßen Umsetzers;

Fig. 2 eine schematische Darstellung eines Mieten-

querschnitts;

Fig. 3 eine schematische Darstellung einer erfin-
dungsgemäßen ersten und zweiten Senso-
reinrichtung;

Fig. 4 eine schematische Darstellung eines erfin-
dungsgemäßen ersten Sensorbereichs und
eines erfindungsgemäßen zweiten Sensor-
bereichs;

Fig. 5 eine schematische perspektivische Darstel-
lung einer Miete;

Fig. 6 eine schematische Darstellung eines erfin-
dungsgemäßen Steuerungssystems;

Fig. 7 eine schematische Darstellung einer erfin-
dungsgemäßen Bedieneinheit;

Fig. 8 eine schematische Darstellung einer erfin-
dungsgemäßen Fernsteuereinheit;

Fig. 9 eine schematische perspektivische Darstel-
lung einer Miete;

Fig. 10 eine schematische Seitenansicht auf einen
erfindungsgemäßen Umsetzer;

Fig. 11 eine weitere schematische Seitenansicht auf
einen erfindungsgemäßen Umsetzer;

Fig. 12 eine schematische perspektivische Darstel-
lung eines erfindungsgemäßen Umsetzers;

Fig. 13 eine schematische perspektivische Darstel-
lung einer weiteren Ausführungsform eines
erfindungsgemäßen Umsetzers;

Fig. 14 eine schematische perspektivische Darstel-
lung einer weiteren Ausführungsform eines
erfindungsgemäßen Umsetzers und

Fig. 15 eine schematische Frontansicht auf eine wei-
tere Ausführungsform eines erfindungsge-
mäßen Umsetzers.

[0075] Fig. 6 zeigt ein Steuerungssystem 1 für einen
mobilen Umsetzer 2. Der mobile Umsetzer 2 ist schema-
tisch in unterschiedlichen Ausführungsformen in den
Figuren 10 bis 15 dargestellt. Der Umsetzer 2 ist zum
Umsetzen von zu einer Miete 3 gehäuftem Schüttgut,
insbesondere einer Kompostmiete, vorgesehen. Unter-
schiedliche Mietenformen werden dabei in den Figuren
2, 5 und 9 dargestellt. Insbesondere ist eine Miete 3 mit
einem zumindest im Wesentlichen dreieckförmigen
Querschnitt vorgesehen, wie auch aus der Fig. 2 sche-
matisch ersichtlich ist. Die Mietenoberseite 5 bzw. Mie-
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tenoberkante kann jedoch auch einen gewissen Bereich
einnehmen und nicht nur als Spitze ausgebildet sein, wie
die Figuren 5 und 9 darstellen. Die Miete 3 kann in
Längsrichtung gerade ausgerichtet sein, wie die Fig. 5
zeigt, oder zumindest bereichsweise mäanderförmig
verlaufen, wie in Fig. 9 dargestellt ist. Nach dem ein-
maligen oder mehrfachen Umsetzen kann die Miete 3
insbesondere zumindest im Wesentlichen gerade aus-
gerichtet sein.
[0076] Das Steuerungssystem 1 ist zur Steuerung un-
d/oder zur Regelung des Umsetzers 2 ausgebildet.
[0077] Fig. 6 zeigt, dass das Steuerungssystem 1 eine
erste Sensoreinrichtung 4 zur Erfassung der Position der
Mietenoberseite 5 vor dem Umsetzer 2 im Bezug zur
Fahrtrichtung F des Umsetzers 2 aufweist. Die erste
Sensoreinrichtung 4 kann einen ersten Sensorbereich
26 erfassen, wie die die Fig. 3 zeigt. Der erste Sensorbe-
reich 26 ist insbesondere imBereich derMietenoberseite
5 vorgesehen,wieausFig. 4 ersichtlich ist. Insbesondere
liegt der erste Sensorbereich 26 auf der Mietenoberseite
5. Der erste Sensorbereich 26 wird vor dem Umsetzer 2
gemessen und insbesondere in einemBereich der Miete
3, der noch nicht umgesetzt ist, wie auch die Fig. 1
schematisch darstellt.
[0078] Zudem umfasst das Steuerungssystem 1 eine
zweite Sensoreinrichtung 6 zur Erfassung der Position
der Mietenoberseite 5 und insbesondere der Mietenbrei-
te 23 im Bereich des Umsetzers 2. "Im Bereich des
Umsetzers 2" ist weit zu verstehen, so kann ein gering-
fügiger Abstand zwischen dem von der zweiten Senso-
reinrichtung 6 erfassten zweiten Sensorbereich 27 und
dem Umsetzer 2 vorhanden sein oder der zweite Sen-
sorbereich 27 liegt unmittelbar vor dem Umsetzer 2. Die
Fig. 1 und 4 verdeutlichen, dass ein geringer Abstand
zwischen dem Umsetzer 2 und dem zweiten Sensorbe-
reich 27 vorgesehen ist. Insbesondere befindet sich der
zweite Sensorbereich 27 in einem Bereich der Miete 3,
der noch nicht umgesetzt worden ist. Die zweite Senso-
reinrichtung 6 ist bevorzugt auch dazu ausgebildet, die
Mietenbreite 23 im Bereich des Umsetzers 2 zu bestim-
men. Die Mietenbreite 23 kann, muss jedoch nicht, von
der ersten Sensoreinrichtung 4 erfasst werden. Die Mie-
tenbreite 23 sowie die Mietenhöhe 22 sind schematisch
für eine Miete 3 in der Fig. 2 dargestellt.
[0079] Anhand der von der ersten und zweiten Senso-
reinrichtung 4, 6 erfasstenMessdaten kann der Fahrweg
des Umsetzers 2 und/oder wenigstens eine Einstellgrö-
ße 7 und/oder wenigstens eine Funktion 8 des Umset-
zers 2 steuerbar und/oder regelbar sein, wie schema-
tisch in Fig. 6 dargestellt ist.
[0080] Fig. 6 zeigt, dass eine mit den Sensoreinrich-
tungen 4, 6 gekoppelte Auswerteeinrichtung 9 des
Steuerungssystems 1 vorgesehen ist, wobei die Aus-
werteeinrichtung 9 die von der ersten und zweiten Sen-
soreinrichtung 4, 6 erfassten Messdaten verarbeitet. In
dem in Fig. 6 dargestellten Ausführungsbeispiel wird
anhand dieser Messdaten wenigstens eine Funktion 8
des Umsetzers 2 vorgegeben. Optional kann in weiteren

Ausführungsformen auch vorgesehen sein, dass alter-
nativ oder zusätzlich eineEinstellgröße 7 desUmsetzers
2 verändert wird.
[0081] Nicht näher dargestellt ist, dass anhand der
Messdaten der ersten und der zweiten Sensoreinrich-
tung 4, 6 auch der Fahrweg des Umsetzers 2 vorgebbar
ist. So kann ermöglicht werden, dass die Fahrtrichtung F
sich insbesondere einem mäanderförmigen bzw. unger-
aden Verlauf der Miete 3 anpasst, wie dies in Fig. 9
dargestellt ist. Alternativ oder zusätzlich kann vorgese-
hen sein, dass der Umsetzer 2 die ungerade Miete 3 in
eine gerade Miete 3 umsetzen kann, bevorzugt unter
Verwendung des Steuerungssystems 1. Zum Umsetzen
in eine gerade Miete 3 können bedarfsweise auch meh-
rere Umsetz-Durchgänge benötigt werden.
[0082] Sokönnensowohl geradeMieten3,wie inFig. 5
gezeigt, als auch nicht gerade verlaufende Mieten 3, wie
in Fig. 9 gezeigt, effizient umgesetzt werden, wobei die
Fahrtrichtung F und der Fahrweg des Umsetzers 2 ins-
besondere anhand desMietenverlaufes, der Mietenform
und der Mietenbreite 23 vorgegeben und/oder bestimmt
werden können. Nach dem einmaligen oder mehrfachen
Umsetzen sind sowohl gerade Mieten 3 als auch unge-
rade Mieten 3 bevorzugt zu einer geraden Miete 3 um-
gesetzt worden.
[0083] Die Sensoreinrichtungen 4, 6 können unmittel-
bar am Umsetzer 2 angeordnet oder dem Umsetzer 2
zugeordnet sein.
[0084] Letztlich dienen die ersten und die zweiten
Sensoreinrichtungen 4, 6 zur Erfassung der Sensorbe-
reiche 26, 27 und somit zur Ermittlung der Mietenform,
dem Mietenverlauf und/oder der Mietenbreite 23 der
Miete 3.DieseDaten können dann insbesondere für eine
autonome Fahrweise und/oder für einen autonomen Be-
triebdesUmsetzers2genutztwerden.Auchkannsoeine
optimale Anpassung des Umsetzers 2 an äußere Um-
gebungsbedingungen erfolgen.
[0085] Insbesondere kann aufgrund der durch die ers-
te und zweite Sensoreinrichtung 4, 6 erfassten Messda-
ten ein Richtungsvektor zur Steuerung und/oder Rege-
lung des Fahrwegs des Umsetzers 2 durch die Auswer-
teeinrichtung 9 ermittelt werden und/oder ermittelbar
sein.
[0086] Die von dem Steuerungssystem 1 gesteuerten
Funktionen 8 und/oder gesteuerten Einstellgrößen 7 des
Umsetzers 2 können unterschiedlicher Natur sein. Be-
darfsweise kann eine Funktion 8 auch eine Einstellgröße
7 bedingen oder vice versa. So können insbesondere bei
denFunktionen 8unterschiedlicheBestandteile desUm-
setzers 2 bewegt werden.
[0087] Beispielsweise kann die Position der Spurräu-
mer 14, wie sie in den Figuren 10 bis 15 dargestellt sind,
verändert werden. Die Spurräumer 14 sind dazu vorge-
sehen, dass die Miete 3 so vor dem Umsetzer 2 zusam-
mengeschoben wird, so dass möglichst viel Schüttgut
der Miete 3 umgesetzt wird. Hierzu sind die entsprech-
enden Spurräumer 14 vorgesehen, die bedarfsweise
auch die neben den Mieten 3 vorhandenen Bereiche
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freiräumen.
[0088] Alternativ kann auch vorgesehen sein, dass
beispielsweise die Drehzahl einer Umsetzwalze 15 ver-
ändert werden kann oder andere Bestandteile des Um-
setzers 2 gesteuert und/oder geregelt werden.
[0089] So kann der Umsetzer 2 eine Heckklappe 16
aufweisen, wie in Fig. 13 dargestellt ist. Die Heckklappe
16 kann in Abhängigkeit von unterschiedlichen Positio-
nen innerhalb und/oder in Bezug zu der Miete 3 bedarfs-
weise auf‑ und zugeklappt werden, insbesondere in Ab-
hängigkeit davon, wie das umgesetzte Schüttgut erneut
angeordnet werden soll. Auch der Fahrweg als solches,
die Fahrtrichtung, die Fahrtgeschwindigkeit oder derglei-
chen können anhand der von der ersten und der zweiten
Sensoreinrichtung 4, 6 erfassten Messdaten entspre-
chend verändert werden.
[0090] Somit kann der Betrieb desUmsetzers 2 auf die
tatsächlich vorhandene Form der Miete 3 abgestimmt
werden.
[0091] In Fig. 13 ist ein Umsetzer 2 mit geöffneten
Seitenklappen 29 dargestellt, wobei die Fig. 12 die Sei-
tenklappen 29 im geschlossenen Zustand zeigt.
[0092] Als Einstellgröße 7 des Umsetzers 2 kann auch
beispielsweise die Antriebsdrehzahl des Antriebsmotors
oder die Rotordrehzahl der Umsetzwalze 15 vorgesehen
sein.
[0093] Letztlich können unterschiedliche Größen, wie
auch die Geschwindigkeit, in Abhängigkeit der Mieten-
form gesteuert werden. Eine Einstellgröße 7 kann sich
insbesondere von einer Funktion 8 dahingehend unter-
scheiden, dass beispielsweise nicht die Position oder ein
Bestandteil eines Umsetzers 2 bewegt werden muss,
sondern unterschiedliche Parameter des Umsetzers 2
(angepasst an dieMietenform) eingestellt bzw. gesteuert
werden können.
[0094] Der Fahrweg des Umsetzers 2 kann, wie zuvor
erläutert, in Abhängigkeit des Verlaufes der Miete 3 vor-
gegeben werden. Fig. 9 zeigt dabei eine nicht gerade
verlaufende bzw. Biegungen aufweisende Miete 3. Die-
sem Verlauf der Miete 3 kann der Umsetzer 2 durch das
Steuerungssystem 1 "automatisch" bzw. insbesondere
ohne einen außenseitigen manuellen Eingriff folgen, so
dassdieQualität desumgesetztenSchüttgutesundauch
die Form der umgesetzten Miete 3 optimiert werden
kann.
[0095] Nicht näher dargestellt ist, dass aufgrund der
durch die erste und zweite Sensoreinrichtung 4, 6 erfass-
ten Messdaten ein Richtungsvektor zur Steuerung un-
d/oder Regelung des Fahrwegs des Umsetzers 2 durch
die Auswerteeinrichtung 9 ermittelt wird und/oder ermit-
telbar ist.
[0096] In Fig. 4 ist dargestellt, dass der von der zweiten
Sensoreinrichtung 6 erfasste zweite Sensorbereich 27
der Mietenoberseite 5 in Fahrtrichtung des Umsetzers 2
vor demUmsetzer 2 liegt. Gleiches gilt natürlich auch für
den ersten Sensorbereich 26, der ebenfalls in Fahrtrich-
tung F vor dem Umsetzer 2 liegt. Dennoch kann ein
Abstand zwischen beiden Sensorbereichen 26, 27 vor-

gesehen sein.
[0097] Der von der ersten Sensoreinrichtung 4 erfass-
te erste Sensorbereich 26 der Mietenoberseite 5 kann
wenigstens 0,5 m, insbesondere zwischen 1,5 bis 4 m,
von dem von der zweiten Sensoreinrichtung 6 erfassten
Sensorbereichs 27 der Mietenoberseite 5 beabstandet
sein. Dieser Abstand ist schematisch auch in Fig. 1 mit
der Bezugsziffer 25 gekennzeichnet.
[0098] Der erste Sensorbereich 26 ist stets in Fahrt-
richtung F des Umsetzers 2 weiter vom Umsetzer 2 als
der zweite Sensorbereich 27 entfernt.
[0099] Fig. 4 zeigt weiter, dass der von der ersten
Sensoreinrichtung 4 erfasste erste Sensorbereich 26
der Mietenoberseite 5 wenigstens 0,5 m, bevorzugt zwi-
schen 1,5 bis 4 m in Fahrtrichtung F vor demUmsetzer 2
liegt. Der von der zweiten Sensoreinrichtung 6 erfasste
zweite Sensorbereich 27 kann bis zu 2 m, insbesondere
zwischen 0,1 bis 1 m, in Fahrtrichtung F vor dem Um-
setzer 2 liegen.
[0100] Die vorgenannten Abstände der ersten und
zweiten Sensorbereiche 26, 27 voneinander und vom
Umsetzer 2 ermöglichen es somit, den Verlauf der Miete
3 vorhersagen zu können und so das Umsetzverhalten
des Umsetzers 2 an die Mietenform anzupassen.
[0101] In Fig. 10 ist schematisch dargestellt, dass die
erste Sensoreinrichtung 4 wenigstens einen Radarsen-
sor 10 aufweist. Im dargestellten Ausführungsbeispiel
sind zwei Radarsensoren 10 vorgesehen. Die Radar-
sensoren 10 können an unterschiedlichen Positionen
am Umsetzer 2 und/oder an einem Fahrzeugkörper 19
des Umsetzers 2 angeordnet sein.
[0102] Nicht näher dargestellt ist, dass alternativ zu
einem Radarsensor 10 eine andere optische Sensorik
und/oder andere optische Sensoren für die erste Senso-
reinrichtung 4 und/oder für die zweite Sensoreinrichtung
6 vorgesehen sein kann/können.
[0103] In Fig. 15 ist schematisch dargestellt, dass die
zweite Sensoreinrichtung 6 drei Ultraschallsensoren 11
aufweist. Insbesondere kann für weitere Ausführungs-
formen der zweiten Sensoreinrichtung 6 wenigstens ein
Ultraschallsensor 11und/oderwenigstenseinRadarsen-
sor 10 vorgesehen sein. So können in weiteren Ausfüh-
rungsformen auch beide Sensoreinrichtungen 4, 6 we-
nigstens jeweils einen Radarsensor 10 aufweisen.
[0104] Die Sensoren der Sensoreinrichtungen 4, 6
sind dabei so ausgewählt, dass die jeweiligen Sensor-
bereiche 26, 27 entsprechend erfasst werden können,
die sich wiederum an die Mietenoberseite 5 der Miete 3
orientieren.
[0105] Wie zuvor erläutert, können die erste und die
zweite Sensoreinrichtung 4, 6 amUmsetzer 2 anordnen-
bar sein. Grundsätzlich kann auch vorgesehen sein,
dass wenigstens eine Sensoreinrichtung 4, 6 einen Ab-
stand zum Umsetzer 2 oder zur Umsatzwalze 15 ein-
schließt. Insbesondere kann die erste und zweite Sen-
soreinrichtung 4, 6 oberhalb desUmsetzers 2, insbeson-
dere mit einem Abstand von 0,1 bis 2 m, von der Ober-
seite des Umsetzers 2 beabstandet sein. Alternativ oder
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zusätzlich kann vorgesehen sein, dass die erste und/o-
der zweite Sensoreinrichtung 4, 6 an einer Fahrerkabine
28 angeordnet ist/sind.
[0106] Fig. 4 zeigt, dass der erste Sensorbereich 26
weiterwegvomUmsetzer2alsder zweiteSensorbereich
27angeordnet ist; derAbstand kannsoausgewählt sein -
in weiteren Ausführungsformen ‑, dass der erste Sen-
sorbereich 26 zwischen 1 m und 10 m weiter vom Um-
setzer 2 als der zweite Sensorbereich 27 weg beabstan-
det ist.
[0107] Nicht näher dargestellt ist, dass die erste un-
d/oder zweite Sensoreinrichtung 4, 6 in weiteren Ausfüh-
rungsformen von dem Umsetzer 2 beabstandet ange-
ordnet ist, insbesondere um maximal 1 m, bevorzugt
zwischen 0,1 m bis 0,7 m. Zudem ist nicht dargestellt,
dassdieersteund/oderdie zweiteSensoreinrichtung4, 6
über wenigstens ein Verbindungsmittel mit dem Umset-
zer 2 verbunden ist.
[0108] Insbesondere ist die Fahrerkabine 28 nur op-
tional vorgesehen. Der Umsetzer 2 kann auch ohne
Fahrerkabine 28 bereitgestellt werden, dann sind insbe-
sonderedieersteund/oder zweiteSensoreinrichtung4,6
an anderen Bestandteilen des Umsetzers 2 angeordnet.
[0109] In Fig. 1 ist schematisch dargestellt, dass zu-
mindest die Höhe 24a der ersten Sensoreinrichtung 4
ausgehend vom Boden größer als die Höhe 24b des
Umsetzers 2 ausgebildet ist. Auch die Höhe der zweiten
Sensoreinrichtung 6 kann größer als die Höhe 24b des
Umsetzers 2 ausgebildet sein.
[0110] DieMiete3kanneinenMietenanfang12undein
Mietenende 13 aufweisen, wie dies schematisch in Fig. 5
dargestellt ist. Dabei kann das Mietenende 13 und/oder
der Mietenanfang 12 ein Bereich der Miete 3 sein, ins-
besondere jeweils bis zu 10 % im Hinblick der Gesamt-
länge derMiete 3 einschließen. Die Auswerteeinrichtung
9 kann insbesondere durch Verarbeiten der von der
ersten und zweiten Sensoreinrichtung 4, 6 erfassten
Messdaten zur Ermittlung des Mietenanfangs 12 und/o-
der des Mietenendes 13 ausgebildet sein. Diese Infor-
mationen können insbesondere dazu genutzt werden,
den Betrieb des Umsetzers 2 auch in Abhängigkeit des
Beginns und des Endes der Miete 3 entsprechend
steuern und/oder regeln zu können.
[0111] Nicht näher dargestellt ist, dass das Steuer-
ungssystem 1 derart ausgebildet ist, dass es bei Erken-
nen eines Mietenanfangs 12 und/oder eines Mietenen-
des 13 wenigstens eine Funktion 8 und/oder Einstell-
größe 7 des Umsetzers 2 verstellt und/oder eine solche
aktiviert wird. Insbesondere kann die Drehzahl eines
Antriebsmotors des Umsetzers 2, die Fahrgeschwindig-
keit, die Position wenigstens eines Spurräumers 14, die
Rotordrehzahl einer Umsetzwalze 15 des Umsetzers 2,
die Position einer Heckklappe 16 des Umsetzers 2 ge-
steuert und/oder geregelt und/oder ein Heben bzw. Len-
ken der Umsetzwalze 15 veranlasst werden.
[0112] In den dargestellten Ausführungsformen ist
nicht näher gezeigt, dass bedarfsweisedieUmsetzwalze
15 gehoben oder gesenkt werden kann. Hierzu kann

vorgesehen sein, dass die Umsetzwalze 15 an ent-
sprechenden Schwenkarmen gelagert ist, so dass ein
Verschwenken der Umsatzwalze 15 grundsätzlich er-
möglicht werden kann. So kann beispielsweise ein Ein-
fahren bzw. ein Senken der Umsetzwalze 15 amMieten-
anfang 12 und ein Ausfahren bzw. Ausschwenken der
Umsetzwalze 15 am Mietenende 13 vorgesehen sein.
[0113] Insbesondere kann das Steuerungssystem 1
derart ausgebildet sein, dass es bei Erkennen eines
Mietenanfangs 12 und/oder eines Mietenendes 13 ein
Einfahr‑ bzw. ein Ausfahrprozess des Umsetzers 2 star-
tet, insbesondere wobei beim Einfahr‑ bzw. Ausfahrpro-
zess Werte und/oder Verläufe für Einstellgrößen 7 des
Umsetzers 2 vorgegeben werden. Insbesondere kann
dies die Drehzahl eines Antriebsmotors des Umsetzers
2, die Fahrgeschwindigkeit, die Position wenigstens ei-
nes Spurräumers 14, die Rotordrehzahl einer Umset-
zwalze 15, die Position einer Heckklappe 16 und/oder
die Position einer Umsetzwalze 15 sein. Insbesondere
kann beispielsweise derUmsetzer 2mit einer gegenüber
der Betriebsfahrgeschwindigkeit langsameren Fahrtge-
schwindigkeit am Mietenanfang 12 und am Mietenende
13 durch die Miete 3 geführt werden.
[0114] Ebenfalls nicht näher dargestellt ist, dass das
Steuerungssystem 1 derart ausgebildet ist, dass es bei
Erkennen des Mietenanfangs 12 den Umsetzer 2 in
Bezug zur Miete 3 ausrichtet und/oder dass nach Er-
kennen des Mietenendes 13 der Ausfahrprozess einge-
leitet und nach Beendigung des Ausfahrprozesses der
Umsetzer 2 abgeschaltet wird.
[0115] In Fig. 7 ist schematisch dargestellt, dass das
Steuerungssystem1 eineBedieneinheit 17 aufweist. Die
Bedieneinheit 17 kann insbesondere mobil und bevor-
zugt als mobiles Endgerät, wie als Telefon, Tablet oder
dergleichen, ausgebildet sein. Alternativ oder zusätzlich
kann vorgesehen sein, dass das Steuerungssystem 1 zu
einer Bedieneinheit 17 koppelbar ist. Über die Bedien-
einheit 17 können insbesondere die Einstellgrößen 7
und/oderdieauszuführendenFunktionen8 fürdieSteue-
rung und/oder die Regelung vorgegeben werden. So
kann beispielsweise anhand der Bedieneinheit 17 aktiv
in den Steuerungsprozess des Umsetzers 2 eingegriffen
werden, so dass beispielsweise in Abhängigkeit von be-
stimmten Mietenformen auch bestimmte Funktionen 8
oderEinstellgrößen7 für denUmsetzer vorgegebenoder
verändert werden können.
[0116] Besonders bevorzugt können auch die von der
Auswerteeinrichtung 9 ermittelten Größen, insbesonde-
re derMietenanfang 12,Mietenende13,Mietenbreite 23,
Mietenhöhe 22 und/oder Mietenlänge und/oder Position
desUmsetzers 2 relativ zurMiete 3, an die Bedieneinheit
17übertragbar sein, bevorzugt graphischund/oder akus-
tisch von der Bedieneinheit 17 darstellbar sein. Dies ist
schematisch in Fig. 7 dargestellt, die eine Informations-
übertragung von der Auswerteeinrichtung 9 an die Be-
dieneinheit 17 darstellt. So kann beispielsweise einem
Benutzer der tatsächliche Fahrverlauf des Umsetzers 2
und/oder die tatsächliche Ist-Geschwindigkeit des Um-
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setzers 2 entsprechend angezeigt werden. Die Bedien-
einheit 17 ermöglicht es somit, für einen Außenstehen-
den in den Umsetzprozess aktiv eingreifen zu können
oder sich bestimmte Paramater des Umsetzers 2 an-
zeigen zu lassen.
[0117] In Fig. 8 ist eine Fernsteuereinheit 18 gezeigt,
die Teil des Steuerungssystems 1 und/oder zu dem
Steuerungssystem 1 koppelbar sein kann. Die Fern-
steuereinheit 18 kann zur Fernsteuerung desUmsetzers
2 ausgebildet sein. Insbesondere kann der Fahrweg des
Umsetzers 2 durch die Fernsteuereinheit 18 steuerbar
und/vorgebbar sein. Die Fernsteuereinheit 18 kann ins-
besondere unabhängig bzw. zusätzlich zur Bedienein-
heit 17 bereitgestellt werden. Die Bedieneinheit 17 er-
möglicht es letztlich, aktiv in den Steuerungsprozess des
Steuerungssystems 1 einzugreifen. Die Fernsteuerein-
heit 18 kann dabei - insbesondere unabhängig von den
erfassten Messdaten des Steuerungssystems 2 - den
Fahrweg des Umsetzers 2 steuern. Diese Fernsteuer-
einheit 18 ist insbesondere dann sinnvoll, wenn der Um-
setzer 2 beispielsweise nicht über entsprechende in der,
insbesondere optionalen, Fahrerkabine 28 angeordnete
Einrichtungen steuerbar ist. So kann der Umsetzer 2
beispielsweise über die Fernsteuereinheit 18 zur Miete
3 verfahrenwerden, wobei dann anschließend der "auto-
matisch gesteuerte Fahrtverlauf" desUmsetzers 2 durch
entsprechende Steuerung und/oder Regelung über das
Steuerungssystem 1 eingeleitet werden kann.
[0118] In weiteren, nicht näher dargestellten Ausfüh-
rungsformen können die Bedieneinheit 17 und die Fern-
steuereinheit 18 auch in einer gemeinsamen Einrichtung
oder in einem gemeinsamen mobilen Endgerät realisiert
sein. Bevorzugt sind jedoch zwei unterschiedliche Ein-
heiten vorgesehen. Die Fernsteuereinheit 18 kann bei-
spielsweise ein Joystick oder dergleichen zur einfachen
Steuerung und zur Vorgabe des Fahrweges aufweisen.
[0119] Zudem ist nicht näher dargestellt, dass von der
Auswerteeinrichtung 9 anhand der von der ersten und
zweiten Sensoreinrichtung 4, 6 erfassten Messdaten die
Ist-Fahrgeschwindigkeit des Umsetzers 2 ermittelbar ist.
Diese Ist-Fahrgeschwindigkeit kann durch Verarbeitung
(Korrelation ermitteln) der tatsächlichen Abstände zwi-
schen dem ersten und zweiten Sensorbereich 26, 27
bzw. zwischen dem jeweiligen Sensorbereich 26, 27
zum Umsetzer 2 ermittelt werden. Im Stand der Technik
kann die Ist-Fahrgeschwindigkeit nicht ermittelt und nur
anhand beispielsweise der Drehzahl des Fahrwerks 20
die entsprechende Geschwindigkeit des Umsetzers 2
geschätzt werden. Die tatsächliche Geschwindigkeit
des Umsetzers 2 ist insbesondere zur Ermittlung der
gesamten Dauer des Umsetzprozesses sinnvoll.
[0120] Des Weiteren ist ein mobiler Umsetzer 2 zum
Umsetzen von zu einer Miete 3 gehäuften Schüttgut,
insbesondere einer Kompostmiete, vorgesehen, wie
schematisch in den Figuren 10 bis 15 dargestellt ist.
Dieser mobile Umsetzer 2 kann ein Steuerungssystem
1nacheinemder vorgenanntenAusführungsformenauf-
weisen. Ferner umfasst derUmsetzer 2 aucheinenFahr-

zeugkörper 19 und eine um eine Drehachse rotierbare,
am Fahrzeugkörper 19 gelagerte Umsetzwalze 15.
[0121] Es versteht sich, dass im Hinblick auf Ausfüh-
rungen zu dem Umsetzer 2 auf die vorgenannten Aus-
führungen zu dem Steuerungssystem 1, die auch Aus-
führungen zu dem Umsetzer 2 beinhaltet haben, ver-
wiesenwerden darf. Gleichfalls gelten die Ausführungen
zu dem mobilem Umsetzer 2 in gleicher Weise insbe-
sondere auch für das Steuerungssystem 1.
[0122] Der Fahrzeugkörper 19 kann ein Fahrwerk 20
aufweisen und/oder von einem Fahrwerk 20 getragen
werden, wie dies schematisch in Fig. 14 dargestellt ist.
Als Fahrwerk 20 können Reifen oder ein Raupenfahr-
werk oder dergleichen vorgesehen sein. Das Fahrwerk
20kann insbesondereunabhängig vonderUmsetzwalze
15 angetrieben werden. Der Antrieb sowohl des Fahr-
werks 20 als auch bedarfsweise der Umsetzwalze 15
kann insbesondere von dem Steuerungssystem 1 ge-
steuert und/oder geregelt werden. Durch das Steuer-
ungssystem 1 wird bevorzugt ein autonomer Betrieb
des Umsetzers 2 gewährleistet bzw. der Umsetzer 2
kann sich dem tatsächlichen Verlauf der Miete 3 ent-
sprechend anpassen.
[0123] In Fig. 15 ist gut ersichtlich, dass der Fahrzeug-
körper 19 sich brückenartig über die Umsatzwalze 15
spannt bzw. brückenartig die Umsatzwalze 15 über-
spannt, insbesondere so dass zwischen dem Fahrzeug-
körper 19 undderUmsetzwalze 15 ein Kanal zumDurch-
tritt des Schüttguts gebildet wird. An dem Fahrzeugkör-
per 19 kann ferner auch eine ausklappbare Heckklappe
16angeordnet sein,wiedieFig. 13schematischdarstellt.
[0124] Die Umsetzwalze 15 kann einen Walzenkörper
und am Walzenkörper angeordnete Umsetzwerkzeuge
21 aufweisen, wie auch die Fig. 15 zeigt. Die Umset-
zwerkzeuge 21 sind insbesondere so ausgebildet und
angeordnet, dass ein optimales Umsetzen der Miete 3
erfolgt.
[0125] Wie zuvor erläutert, kann der Umsetzer 2 ins-
besondere selbstfahrend ausgebildet sein und bevor-
zugt zusätzlich anhand einer Fernsteuereinheit 18 be-
darfsweise ferngesteuert werden.
[0126] Ferner kann der Umsetzer 2 bedarfsweise
auch, insbesondere über in der Fahrerkabine 28 ange-
ordnete, Einrichtungen gesteuert und/oder geregelt wer-
den, insbesondere wird mittels dieser Einrichtungen
auch ein aktiver Eingriff in die Steuerung und/oder Rege-
lung des Steuerungssystems 1 ermöglicht und/oder die-
ses kannbedarfsweisedeaktiviert und/oder aktiviertwer-
den.
[0127] Nicht näher dargestellt ist, dass dieUmsetzwal-
ze 15 auch bedarfsweise höhenverstellbar ist und insbe-
sondere zwischen zwei Schwenkarmen eine Umsatz-
walzenaufhängung drehbar gelagert ist.
[0128] Nicht näher dargestellt ist die Verwendung ei-
nesSteuerungssystems1 nach einemder vorgenannten
Ausführungsformen für einen mobilen Umsetzer 2 zum
Umsetzen von zu einer Miete 3 gehäuften Schüttgut.
[0129] Des Weiteren ist ebenfalls kein Verfahren zur
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Steuerung und/oder Regelung einesmobilenUmsetzers
2nacheinerder vorgenanntenAusführungsformenunter
Verwendung eines Steuerungssystem 1 nach einem der
zuvor diskutierten Ausführungsformen gezeigt.
[0130] Bei dem nicht näher dargestellten Verfahren
kann vorgesehen sein, dass eine erste Sensoreinrich-
tung 4 die Position der Mietenoberseite 5 vor dem Um-
setzer 2 im Bezug zur Fahrtrichtung F des Umsetzers 2
erfasst und eine zweite Sensoreinrichtung 6 die Position
der Mietenoberseite 5 und insbesondere der Mietenbrei-
te 23 im Bereich des Umsetzers 2 erfasst.
[0131] Anhand der von der ersten und zweiten Senso-
reinrichtung 4, 6 erfasstenMessdaten kann der Fahrweg
des Umsetzers 2 und/oder wenigstens eine Einstellgrö-
ße 7 und/oder wenigstens eine Funktion 8 des Umset-
zers 2 gesteuert und/oder geregelt werden.

Bezugszeichenliste:

[0132]

1 Steuerungssystem
2 Umsetzer
3 Miete
4 erste Sensoreinrichtung
5 Mietenoberseite
6 zweite Sensoreinrichtung
7 Einstellgröße
8 Funktion
9 Auswerteeinrichtung
10 Radarsensor
11 Ultraschallsensor
12 Mietenanfang
13 Mietenende
14 Spurräumer
15 Umsetzwalze
16 Heckklappe
17 Bedieneinheit
18 Fernsteuereinheit
19 Fahrzeugkörper
20 Fahrwerk
21 Umsetzwerkzeuge
22 Mietenhöhe
23 Mietenbreite
24a Höhe von 2
24b Höhe von 4
25 Abstand
26 erster Sensorbereich
27 zweiter Sensorbereich
28 Fahrerkabine
29 Seitenklappen

F Fahrtrichtung

Patentansprüche

1. Steuerungssystem (1) für einen mobilen Umsetzer
(2) zumUmsetzen von zu einer Miete (3) gehäuftem

Schüttgut, insbesondere einer Kompostmiete,

wobei das Steuerungssystem (1) zur Steuerung
und/oder Regelung des Umsetzers (2) ausge-
bildet ist,
wobei das Steuerungssystem (1) eine erste
Sensoreinrichtung (4) zur Erfassung der Posi-
tion der Mietenoberseite (5) vor dem Umsetzer
(2) in Bezug zur Fahrtrichtung (F) des Umset-
zers (2) und eine zweite Sensoreinrichtung (6)
zur Erfassung der Position der Mietenoberseite
(5) und insbesondere der Mietenbreite (23) im
Bereich des Umsetzers (2) aufweist,
wobei anhand der von der ersten und zweiten
Sensoreinrichtung (4, 6) erfassten Messdaten
der Fahrweg des Umsetzers (2) und/oder we-
nigstens eine Einstellgröße (7) und/oder we-
nigstens eine Funktion (8) des Umsetzers (2)
steuerbar und/oder regelbar ist.

2. Steuerungssystem nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass einemit den Sensoreinrichtun-
gen (4, 6) gekoppelte Auswerteeinrichtung (9) des
Steuerungssystems (1) vorgesehen ist, wobei die
Auswerteeinrichtung (9) die vondererstenundzwei-
ten Sensoreinrichtung (4, 6) erfassten Messdaten
verarbeitet.

3. Steuerungssystem nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass aufgrund der durch
die erste und zweite Sensoreinrichtung (4, 6) erfass-
ten Messdaten ein Richtungsvektor zur Steuerung
und/oder Regelung des Fahrwegs des Umsetzers
(2) durch die Auswerteeinrichtung (9) ermittelt wird
und/oder ermittelbar ist.

4. Steuerungssystemnacheinemder vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass der
vonder zweitenSensoreinrichtung (6) erfasste zwei-
te Sensorbereich (27) der Mietenoberseite (5) in
Fahrtrichtung (F) des Umsetzers (2) vor dem Um-
setzer (2) liegt und/oder

dass der von der ersten Sensoreinrichtung (4)
erfasste erste Sensorbereich (26) weiter weg
vom Umsetzer (2) als der von der zweiten Sen-
soreinrichtung (6) erfasste zweite Sensorbe-
reich (27) angeordnet ist, bevorzugt umwenigs-
tens 0,5 m und 20 m, weiter bevorzugt weiter
zwischen 1 m und 10 m und insbesondere zwi-
schen 1,5 m bis 4 m, weiter beabstandet vom
Umsetzer (2) und/oder
dass der von der ersten Sensoreinrichtung (4)
erfasste erste Sensorbereich (26) der Mieten-
oberseite (5) wenigstens 0,5 m, bevorzugt zwi-
schen 0,5 m bis 20 m, weiter bevorzugt zwi-
schen 1 bis 10 m, insbesondere zwischen 1,5
bis 4 m, von dem von der zweiten Sensorein-
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richtung (6) erfassten zweiten Sensorbereich
(27) der Mietenoberseite (5) beabstandet ist
und/oder
dass der von der ersten Sensoreinrichtung (4)
erfasste erste Sensorbereich (26) der Mieten-
oberseite (5) wenigstens 0,5 m, bevorzugt zwi-
schen 0,5 bis 20m,weiter bevorzugt zwischen 1
bis 10 m, insbesondere zwischen 1,5 bis 4 m, in
Fahrtrichtung (F) vor dem Umsetzer (2) liegt
und/oder dass der von der zweiten Sensorein-
richtung (6) erfasste zweite Sensorbereich (27)
der Mietenoberseite (5) bis zu 2 m, weiter be-
vorzugt zwischen 0,1 bis 1 m, in Fahrtrichtung
(F) vor dem Umsetzer (2) liegt.

5. Steuerungssystemnacheinemder vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
erste Sensoreinrichtung (4) wenigstens einen Ra-
darsensor (10) aufweist und/oder

dass die zweite Sensoreinrichtung (6) wenigs-
tens einen Radarsensor (10) und/oder wenigs-
tens einen, bevorzugt zwischen 2 bis 10, insbe-
sondere 3, Ultraschallsensor(en) (11) aufweist
und/oder
dass die erste und/oder zweite Sensoreinrich-
tung (4, 6) wenigstens einen optischen Sensor
und/oder eine optische Sensorik aufweist.

6. Steuerungssystemnacheinemder vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
erste und die zweite Sensoreinrichtung (4, 6) am
Umsetzer (2) anordnenbar sind, insbesondere wo-
bei die erste und/oder die zweite Sensoreinrichtung
(4, 6) oberhalb des Umsetzers (2), bevorzugt mit
einem Abstand von 0,1 bis 2 m von der Oberseite
des Umsetzers (2), und/oder an einer Fahrerkabine
(28) des Umsetzers (2) anordnenbar ist/sind, und/o-
der dass die erste und/oder die zweite Sensorein-
richtung (4, 6) von dem Umsetzer (2) beabstandet
ist, bevorzugt in Fahrtrichtung (F) vor demUmsetzer
(2) angeordnet sind, bevorzugt um maximal 1 m,
insbesondere wobei die erste und/oder die zweite
Sensoreinrichtung (4, 6) über wenigstens ein Ver-
bindungsmittel mit dem Umsetzer (2) verbunden ist.

7. Steuerungssystemnacheinemder vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Auswerteeinrichtung (9) durch Verarbeiten der von
der ersten und zweiten Sensoreinrichtung (4, 6)
erfassten Messdaten zur Ermittlung des Mietenan-
fangs (12) und/oder Mietenendes (13) ausgebildet
ist.

8. Steuerungssystemnacheinemder vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Steuerungssystem (1) derart ausgebildet ist, dass
es bei Erkennen einesMietenanfangs (12) und/oder

eines Mietenendes (13) wenigstens eine Funktion
(8) und/oder wenigstens eine Einstellgröße (7) des
Umsetzers (2) verstellt und/oder aktiviert wird, ins-
besondere die Drehzahl eines Antriebsmotors des
Umsetzers (2), die Fahrgeschwindigkeit, die Posi-
tionwenigstens einesSpurräumers (14), dieRotord-
rehzahl einer Umsetzwalze (15) des Umsetzers (2),
die Position einer Heckklappe (16) des Umsetzers
(2) und/oder Heben bzw. Senken der Umsetzwalze
(15), und/oder
dass das Steuerungssystem (1) derart ausgebildet
ist, dass es bei Erkennen eines Mietenanfangs (12)
und/oder eines Mietenendes (13) einen Einfahr‑
bzw. Ausfahrprozess des Umsetzers (2) startet, ins-
besondere wobei beim Einfahr‑ bzw. Ausfahrpro-
zess Werte und/oder Verläufe für Einstellgrößen
(7) des Umsetzers (2) vorgegeben werden, insbe-
sondere dieDrehzahl einesAntriebsmotors desUm-
setzers (2), die Fahrgeschwindigkeit, die Position
wenigstens eines Spurräumers (14), die Rotordreh-
zahl einer Umsetzwalze (15) des Umsetzers (2), die
Position einer Heccklappe (16) des Umsetzers (2)
und/oder die Höhenposition der Umsetzwalze (15).

9. Steuerungssystemnacheinemder vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Steuerungssystem (1) derart ausgebildet ist, dass
es bei Erkennen des Mietenanfangs (12) den Um-
setzer (2) in Bezug zur Miete (3) ausrichtet und/oder
dass das Steuerungssystem (1) derart ausgebildet
ist, dass es bei Erkennen des Mietenendes (13) und
nach Beendigung des Ausfahrprozesses den Um-
setzer (2) abgeschaltet.

10. Steuerungssystemnacheinemder vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Steuerungssystem (1) eine, insbesondere mobile,
Bedieneinheit (17) aufweist und/oder zu einer Be-
dieneinheit (17) koppelbar ist, insbesondere wobei
über die Bedieneinheit (17) die Einstellgrößen (7)
und/oder die auszuführenden Funktionen (8) für die
Steuerung und/oder Regelung vorgegeben werden
können, und/oder

wobei die von der Auswerteeinrichtung (9) er-
mittelten Größen, insbesondere Mietenanfang
(12), Mietenende (13), Mietenhöhe, Mietenbrei-
te (23) und/oderMietenlänge und/oder die Posi-
tion des Umsetzers (2) relativ zur Miete (3), an
die Bedieneinheit (17) übertragbar und gra-
phisch und/oder akustisch von der Bedienein-
heit (17) darstellbar sind und/oder
dass dasSteuerungssystem (1) eine, insbeson-
deremobile, Fernsteuereinheit (18) umfasst un-
d/oder zu einer Fernsteuereinheit (18) koppel-
bar ist, wobei die Fernsteuereinheit (18) zur
Fernsteuerung des Umsetzers (2) ausgebildet
ist und/oder wobei der Fahrweg des Umsetzers
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(2) durch die Fernsteuereinheit (18) steuerbar
und/oder vorgebbar ist.

11. Steuerungssystemnacheinemder vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass von
der Auswerteeinrichtung (9) anhand der von der
ersten und zweiten Sensoreinrichtung (4, 6) erfass-
tenMessdaten die Ist-Fahrgeschwindigkeit desUm-
setzers (2) ermittelbar ist.

12. Mobiler Umsetzer (2) zum Umsetzen von zu einer
Miete (3) gehäuften Schüttgut, insbesondere einer
Kompostmiete, mit einem Steuerungssystem (1)
nach einem der vorgenannten Ansprüche und mit
einemFahrzeugkörper (19) und einer um eineDreh-
achse rotierbaren, an dem Fahrzeugkörper (19) ge-
lagerten Umsetzwalze (15).

13. Mobiler Umsetzer nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die erste und/oder zweite Sen-
soreinrichtung (4, 6) am Fahrzeugkörper (19) befes-
tigt sind.

14. Mobiler Umsetzer nach Anspruch 12 oder 13, da-
durch gekennzeichnet, dass der Fahrzeugkörper
(19) ein Fahrwerk (20) aufweist und/oder von einem
Fahrwerk (20) getragen wird und/oder

dass der Fahrzeugkörper (19) brückenartig die
Umsetzwalze (15)überspannt, insbesondereso
dass zwischen dem Fahrzeugkörper (19) und
der Umsetzwalze (15) ein Kanal zum Durchtritt
des Schüttguts gebildet wird, und/oder
dass dieUmsetzwalze (15) einenWalzenkörper
und am Walzenkörper angeordnete Umset-
zwerkzeuge (21) aufweist und/oder
dass der Umsetzer (2) selbstfahrend ausgebil-
det ist und/oder dass die Umsetzwalze (15)
zwischen zwei Schwenkarmen einer Umset-
zwalzenaufhängung drehbar gelagert ist.

15. Verwendung eines Steuerungssystems (1) nach ei-
nem der vorhergehenden Ansprüche 1 bis 11 für
einen mobilen Umsetzer (2) zum Umsetzen von zu
einer Miete (3) gehäuften Schüttgut, insbesondere
einer Kompostmiete.

16. Verfahren zur Steuerung und/oder Regelung eines
mobilen Umsetzers (2) nach einem der Ansprüche
12 bis 14 mit einem Steuerungssystem (1) nach
einem der Ansprüche 1 bis 11,

wobei eine erste Sensoreinrichtung (4) des
Steuerungssystems (1) die Position der Mieten-
oberseite (5) vor demUmsetzer (2) in Bezug zur
Fahrtrichtung (F) des Umsetzers (2) erfasst und
eine zweite Sensoreinrichtung (6) die Position
der Mietenoberseite (5) und insbesondere der

Mietenbreite (23) im Bereich des Umsetzers (2)
erfasst,
wobei anhand der von der ersten und zweiten
Sensoreinrichtung (4, 6) erfassten Messdaten
der Fahrweg des Umsetzers (2) und/oder we-
nigstens eine Einstellgröße (7) und/oder we-
nigstens eine Funktion (8) des Umsetzers (2)
gesteuert und/oder geregelt wird.
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